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ABSTRACT: 

In a gripper arm for manipulating appliances, with a 
gripper head rotatable 

about at least one axis and carrying at least one pair of 
grips, a separate 

drive unit is provided for each movement of the gripper 
head and the grips, 

which drive unit is driven by an electric motor common to 
all drive units. The 

drive units are constructed as modules so that, depending 
on the number of 

requisite regulating movements, a corresponding number of 
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drive units can be 

arranged one above the other, which are driven together 
a drive shaft. Each 

drive unit has an electromagnetically operable toothed 
clutch and an 

electromagnetically operable locking brake, which can b 
operated 

alternatively. Consequently each gripper movement can 

numerically 

controlled. 
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@ Greiferanm fur Handhabungsgerate 

Bet einem Greiferarm fur Handhabungsgerate, mh einem 
urn mindestens eine Achse drehbaren Greiferkopf, der min- 
destens eine Greiferzange tragt, is* fur jede Bewegung des 
Greiferkopfes und der Greiferaange eine eigene Antriebs- 
einheit vorgesehen, die von einem fur alle Antriebseinheiten 
gemeinsamen Elektromotor angetrieben wird. Die Antriebs- 
einheiten sind als Module aufgebaut, so daB je nach der 
Anzah! der erforderlichen Stellbewegungen eine errtspre- 
chende Anzahl von Antriebseinheiten ubereinander ange- 
ordnet warden kann, die gemeinsam von einer Antriebswelle 
angetrieben werden. Jede Antriebseinhelt weist eine elek- 
tromagnetisch betatigbare Zahnkupplung und eine elektro- 
magnetisch betatigbare Feststellbremse auf, die aitemativ 
betatigt wrerden. Dadurch laBt sich jede Grerferbewegung 
— numerischsteuem. 



CO 

3 

n 

Ul 

Q 



BUNDESDRUCKEREI 10.86 608048/5 9/60 



PATENTANWALT-E. SPEITDEL 

Zugelassener Vertreter vor dem Europaiv^hen Patentami 
European Patent Attorney 



3504233 



Patenlafwatt E. SpekW • PDslfach 1320 • D-8C»^ 



Postfach1320 

D-8035 Gauting 

Kanzlei: Waldpromenade 26 

Telefon : Munchen (089) 8 50 50 88 

Telegramma: Germarkpal Gauting 

Telex 521 707 lore D 



Datum: 
IhreZeichen: 
Meine Zetchen 



K 1392 



KK Automation Klaus Th. Kramer GmbH K Co KG. 7107 Neckarsulm 



Patentansp 



u c h e 



1. Greif erarm fur HandhabungsgerSte . n,it einem um mindestens 
Bine AchSB drehbaren Greif erkopf , der mindestens eine Brei- 
ferzange trSgt, dadurch gekennzeichnet . daB fur Jede Beue- 
gung des Greif erkopf es (3) und der Greif erzange (5 bzu.. 6) 
relativ zum Greiferarm CD eine Stelluelle (14 bis 17) v/or- 
gesehen ist, die alternativ/ Uber eine elektromagnetisch be- 
tatigbare Zahnkupplung (35) mit einer alien Stelluellen ge- 
meinsamen Antriebsu.elle (31) oder uber sine Blektramagnetisch 
betatigbare FBBtstellbremse (37) mit einem Teil (2b) des 
Greiferarmes (1) verbindbar ist. 

2, Greif erarm nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet. daB die 
StelluiBllB <:^U) fur den Greiferkopf (3) als Hohluielle ausge- 
bildet ist und die Stelluelle (16 ader 17) fur die Greifer- 
zange (5 ader 6) durch diese verlauft und jede StelluiellB 
ein Zahnrad (32) trSgt, das mit einem Gegenzahnrad (33) 
kammt, uelchea drehbar auf der Antriebsuielle (31) angeard- 
net ist und alternativ uber die Zahnkupplung (35) mit die- 
ser Oder fiber die Feststellbremse (37) mit einem Teil (Za) 
des Greiferarmes uerbindbar ist. 
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3. Greiferarm nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet , daB die 
Antriebsuelle (31) parallel zu den Stelluellen (U bis 17) 
verlauft und der Antrieb jeder Stelluelle, bestehend aus 
einer Zahnkupplung (35), einer Feststellbremse (37) und den 
Ubertragungszahnradern (32,33), zu einer Einheit (9,10,11,12) 
zusammengef aBt ist. 

if. Greiferarm nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet , daB 
die Antriebseinheiten (9,10,11,12) der StelluBllen (1^,15, 
16,17) ubereinander in einem Gestell (2b) des Greiferarmes 
(1) angeordnet sind, und daB zuiischen benachbarten Antriebs- 
einheiten Bine mit dem Gestell (2b) verbundene Lagerplatte 
(38) vorgesehen ist, in der einerseits die Antriebswelle (31) 
und andererseits eine Stelluelle gelagert ist und die das Ge- 
genelement (36) der Feststellbremse (37) tragt. 

5« Greiferarm nach einem oder mehreren der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Greiferkopf (3) 
eine Drehscheibe (i*) tragt, die urn eine zur Drehachse des 
Greiferkopf es senkrechte Achse drehbar ist und die Greifer- 
zange (5) tragt und daB der Greiferkopf (3) ein senkrecht 
zur Langserstreckung des Greiferarmes verlaufendes Rahr- 
stuck (3b) aufueist, an dem die Drehscheibe ik) angeordnet 
ist, die urn eine zum zweitep Rohrstiick (3b) koaxiale Achse 
drehbar ist, daB der Greiferkopf (3) mit einer ersten, als 
Hohlwelle ausgehildeten Stelluelle ilk) und die Drehscheibe 
(k) mit einer zweiten als Hohluelle ausgehildeten Stelluelle 

(15) uerbunden ist, die sich durch die erste Stelluelle (1^*) 
hindurcherstreckt , und durch die sich eine dritte Stelluelle 

(16) fiir die Beuegung der Greiferzange (5) hindurcherstreckt. 

6. Greiferarm nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Drehscheibe ik) zuei unabhangig voneinander betatigbare 
Greif erzangen (5,6) tragt, und die Stelluelle der einen 
Greiferzange (5) als Hohluelle (16) ausgebildet ist, die 
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sich durch die zu.eite Hohluelle (15) erstreckt, und daB die 
Stelluelle (17) der anderen Greiferzange (6) durch diesa 
dritte HohluiBlle (16) verlauft. 

V, c r,HoT- rladurch gekennzeichnet , 
7. Greiferarm nach Anspruch 5 odrr 6, dadurc g 

daB die Drahscheibe (M und die Greif erzange(n) (5.6 uber 
.inkelgetriebe (19.22.27) von ihren zugebSrigen Stell.ellen . 
(15,16,17) angetrieben sind. 

sprDche, d.durch gek=nn..ichnet , d.B d.. Antrlebsn,ctor (13) 
eln NC-gssteuerter Elektromotor 1st. 

9. Breiferarm nach eine. der varhergehenden AnsprQche dadurch 
gekennzeichnet. daB die Zahnkupplung (35) und die Featstell- 
bre.se (37) Jeder Antriebseinheit Je.eils eine Uielzahl von 
Zahnen aufu.elat. die .it entsprechenden ZShnen an exnem n,it 
der Antriebsu.elle (31) verbundenen Mitnehmer (3M bzu.. an 
Binem n.it dem Gestell (2b) des Ereiferarmes verbundenen Ge- 
genelement (36) in Eingriff bringbar sind. 

10 Greiferarm nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, daB der 
' flntriebamotor ein kontinuierlich u.laufender Elektrnmotor 
"ist und die Zahnkupplungen NC-gesteuert sind. 

11. Greiferarm nach einen, odar mehreren der vorhergehenden An- 
spruche. dadurch gekennzeichnet. daB er eine Hubsau e 2) 
aufueist, die senkrecht verschiebbar an einen, Texl (61) 
eines Kreuz- ader Ladeportala angebracht ist. 
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Greiferarm fOr Handhabungsgerate 



Die Erfindung bezieht sich auf einen Greiferarm fur Handha- 
bungsgerate, mit einem um mindestens sine Achse drehbaren 
Greiferkopf, der mindestens eine Greiferzange tragt. Derar- 
tige Greiferarme luerden meist hohenverstellbar und gegebe- 
5 nenfalls auch seitenverstellbar an einem Lade- oder Hreuz- 
portal angehracht. Zur Drehung des Greiferkopf es und zur 
Betatigung der Greiferzange sind bei den bekannten Einrich- 
tungen jetueils eigene Elektromatoren vorgesehen, die am un- 
teren Ende des Greiferarmes angebracht sind. Wenn der Grei- 
10 ferkopf zuei Greif erzangen tragt und um zwei zueinander senk- 
recht stehende Achsen drehbar sein muB. bereitet die Unter- 
bringung der Elektramotoren. von denen jeuieils einer fur eine 
BBLiegung erfrderlich ist, aus Platzgrunden erhebliche Schuiie- 
rigkeiten. Aus diesem Grunde uierden haufig zum Antrieb bei- 
15 spielsuieise der Greif erzangen pneumatische Einrichtungen v/or- 
gesehen, die jednch den Arbeitsablauf haufig stBrende Oruck- 
luftleitungen erfardern und keine numerische Steuerung der 
angetriebenen Teile zulassen, die im Zuge der VDllaufmatisiE- 
rung erf orderlich ist. 

20 Der Erfindung liagt die Aufgabe zugrunde. einen Greiferarm 
der angegebenen Art zu schaffen, bei dem eine V/ielzahl von 
Beuiegungen mit einem einzigen Antrieb durchgefuhrt uierden 
kann, und zuiar derart, daB eine numerische Steuerung der 
Einzelbeuiegungen moglich ist, und der daruber hinaus so auf- 

25 gebaut ist, daB Greiferarme mit verschiedenen Funktionen, 
also beispielsuieise mit zuiei, drei oder v/iar NC-Achsen, zu- 
sammengestellt uierden konnen. ohne das Antriebsprinzip zu 
verlassen . 



30 



Die Aufgabe uiird erf indungsgemaB durch die im Kennzeichen 
des Anspruchs 1 angegebenen MerkmaXe gelost. 
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Bei den. arf indungsgemaBen Vorschlag ist fDr jede NC-Achse 
Bine Antriebseinheit mit einer elektrpmagnetisch betatig- 
baren zahnkupplung und einer elektramagnetisch betStxgba- .. 
ren Feststeilbren-se vorgesehen. so daB je nach der Anzahl 
5 der vorhandenen NC-Achse. sine entsprechende Anzahl derar- 
tiger Ahtriebseinheiten .odulartig aufeinander gesetzt und 
.it der gemeinsa.an Antriebsu.elle verbunden u,ird. Die nu.e- 
rische Steuerung kann entueder dadurch erfalgen. daB der 
antreibende Elektromntor NC-gesteuert ist. also bei einge- 
10 ruckter Zahnkupplung und gelBster Feststellbren,se des be- 
treffenden Antriebs eine der geu-uns.hten Beuegung des an- 
getriabenen Bauteils entsprechende Idinkelbe.agung ausfuhrt, 
Oder daB ein kontinuierlicher elektromotcrischer Antrieb 
vorgesehen uird und nun die Zahnkupplung nu.erisch gesteuert 
15 eingeruckt .ird. Die Feststellbremse halt nach Erreichen 
der ge..Gnschten Stellung des angetriebenen Elements dieses . 
in dieser Btellung feat. Un, die erf ord.rliche Genauigkext 
hinsichtlich der Dreh- Oder Schu,enkbeu.egung des angetrxe- 
banen Elements zu erreichen hat die Zahnkupplung beispiels- 
20 u.eisa 200 Zahne. uas einer Drehung in Stufen von 1.8 ent- 
spricht, die aadoch/durch entsprechende Ubersetzung in, An- 
trieb zu den anzutreibenden Elementen noch verfeinert uer- 
den konnen. 

Bai einan. Greiferarm mit zu,ei NC-Achsen. bei den, also dar 
25 Greifkopf um eine Achse achu-enkbar ist und eine Greiferzan-. 
ge tragt, ist die Stelluelle fur dan Graiferkopf als Hohl- 
.elle ausgebildet und die Stell.elle fur die Greiferzange 
.arlauft durch diase Hohlualle. 3ada Stall.elle tragt exn 
Zahnrad. das mit einem Gegenzahnrad kammt. .elches drehbar 
3D auf der Antriebs^elle angaordnat ist und altarnativ ubar 
die zahnkupplung mit dieser odar Ciber die Feststellbremse 
mit einam Teil des Graiferarmes varbindbar ist. Dxaser 
Grundauf bau des Antrifebes uiiederholt sich fur jede NC- 
Achse. Bei einem Greiferarm mit drei NC-Achsan. bai dem 
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beispielsuieise der GreifGrkopf urn zwei senkrecht zueinander 
stehende Achsen schwenkbar ist und sine WC-gesteuerte Greif- 
zange tragt, sind drei konzentrisch ineinander angeordnete 
bJellen vorgesehen, die jeueils uber eine Antriebseinheit , be- 

5 stehend aus einer Zahnkupplung , einer Feststellbremse und den 
Ubertragungszahnradern, mit der Antriebsuelle v/erbunden ist. 
Bei einem Greiferarm mit vier l\!C-Achsen, also beispielsweise 
mit einem urn zuei zueinander senkrecht stehende Achsen dreh- 
baren Greiferkopf mit zwei unabhangig voneinander WC-gesteu- 
1D erten Greifzangen, sind vier Stelluiellen ineinander angeord- 
net, die jeueils uber eine Antriebseinheit der genannten Art 
mit der gemeinsamen Antriebsuelle verbindbar ist. Dabei sind 
Antriebseinheiten 'der Stelluellen vorzugsueise ubereinander 
in einem Gestell des Greiferarmes angeordnet, uobei das Ge- 

15 stell zuischen benachbarten Antriebseinheiten eine Lagerplat- 
te aufueist, in der einerseits die Antriebsuelle und anderer- 
seite eine Stelluelle gelagert ist und die das Gegenelement 
der Feststellbremse tragt. 

Uorteilhaf te hJeiterbildungen der Erf indung ergebm sich aus 
20 den Unteranspruchen . 

Ein Ausf uhrungsbeispiel der Erfindung souie einige Abuandlun- 
gen desselben uerden im folgenden unter Bezugnahme auf die 
Zeichnungen beschrieben. Es zeigt: 

Fig- 1 eine perspektivische Darstellung eines kompletten 
25 Greiferarmes, 

Fig. 2 einen Langsschnitt des oberen Abschnittes des Greifer- 
armes von Fig. 1, 
Fig. 3 die Fortsetzung des in Fig. 2 dargestellten Greifer- 
armes nach unten, uobei die Schnittebene durch den 
30 Greiferkopf entlang der Linie II-II in Fig. k ver- 

lauf t , 

Fig. 4 eine schematis^che Seitenansicht des Greiferkopf es 
mit den Greiferarmen in Fig. 3 von links gesehen, 
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Fig. 5 eioB Antriebseinheit in groBerem MaBstab, 

Fig! 6 Bine perspekti vische Darstellung entsprechend Fig. 1 

Bines GreifBrarniBS mit drei IMC-Achsen, 
Fig. 7 Bine perspektivische Darstellung ahnlich Fig. 1 eines 

Greiferarmes mit zuiei NC-Achsan, und 
Fig. a BinB pBrspBktivischE Darstellung eines Kreuzportals 

mit einem Greiferarm gemaB Fig. 1- 

Es sei zunSchst auf Fig. 1 Bezug genommen, in der ein Grei- 
ferarm 1 mit vier NC-Achsen perspektivisch dargestellt ist. 
Der GrBiferarm 1 uieist eine Hubsaule 2 auf, die an ihrem un- - 
teren Ende einen Grelferkapf 3 tragt, in uielchem eine Dreh^ 
scheibe h drehbar gelagert ist, die zuei Greif erzangen 5 und 
6 tragt. Der GrGiferkopf 3 ist-um eine sankrechte Achse 7 - 
die erste NC-Achse - drehbar. die Drehscheibe U ist um eine 
dazu senkrechte Achse 8 - die zuieite NC-Achse - drehbar und 
die iiffnungs- und SchlieBbeuegung der Greif zangen 5, 6 er- 
falgt jemeils Uber eine eigene Uelle, die die dritte und 
die vierte NC-Achse bildet. Der Antrieb des Greif erkepfes 
3, der Drehplatte h und der Greif erzangen 6 und 7 erfolgt 
jEueils Qber eine eigene Antriebseinheit 9, 10, 11 und 12 
von Binem alien Antrieben gBmeinsamen ELektromotgr 13. 

Der Aufbau des in Fig. 1 dargestellten Greiferarmes ist in 
Fig. 2 und 3 im Langsschnitt gezeigt. Der Greiferkopf 3. 
die DrehscheibE h und die Greif erzangen 5 und 6 merden je- 
uieils uber eine StelluiEllB U, 15. 16 bzui. 17 vn dar ja- 
weiligen AntriEhsBinheit 9, 1D, 11, 12 angetrieben. Die 
Stelluiellen 1^. bis 16 sind als Hohluiellen ausgebildet und 
in Fig. 2 und 3 der UbBrsichtlichkBit halbar nur als Linian 
dargEstEllt. Die HohluiEllEn 1^. bis 16 sind, uie ersichtlich, 
kanzentrisch ineinander angeordnet und die innere Hohluielle 
16 nimmt dia als Unlluielle ausgebildete Stelluielle 17 auf. 
Die auBBrste HahluiElle U ist mit einEm Ansatz 3a dss Grei- 
ferkopfBS 3 verbunden, der uber Lager 18 in einem Fortsatz 
2a der Hubsaule 2 gelagert ist. Die zueite Hohluielle 15 
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ist mit Einem Kegelzahnrad 19 verbundBn, das Qber eine Hohl- 
uBllB 20 die Drehscheibe 4 antreibt. Die Hahluelle 20 ist 
uber Lager 21 in einem rBchttuinklig aich erstreckenden Fort- 
satz 3b des Greif erkopf es gelagert. Die drittB Hohlwelle 
IS ist mit einem Kegelrad 22 verbunden, das Qber eine Hohl- 
uiBllB 23 und ein Zahnradpaar 25, 26 die Arms 5a und 5b der 
GreifBrzange 5 antreibt. DiB Uelle 17 verlauft innerhalb 
der dritten Hohluielle 16 und ist mit einem dritten Kegelrad 
27 verbunden, das uber eine Welle 28 und ein Zahnradpaar 29, 

10 3D die ArmB 6a und 6b der Greif erzange 6 antreibt. Der An- 
trieb aller StElluellen l^f bis 17 erfolgt von der Abtriebs- 
uelle 31 des Elektromotors 13 uber die betreffende Antriebs- 
einheit 9 bis 12. Jede dieser Antriebseinheiten uieist ein 
fest auf der betreffenden Stelluielle angeordnetes Zahnrad 

15 32 und ein mit diesem in Eingriff stehendss Zahnrad 33 auf, 
das auf der Motaruielle 31 drehbar gelagert ist. Auf der 
Mntoruelle 31 ist fur jede Antriebseinheit 9 bis 12 ein Mit- 
nehmEr 3'* drehfest angeordnet. Zuiischen den Zahnradern 33 
der Antriebseinheiten 9 bis 11 und dem zugehorigen Mitnahmer 

20 34 ist eine elEktrumagnEtische Zahnkupplung 35 angeordnet, 
bei deren Betatigung das betreffende Zahnrad 33 drehfest und 
uinkelgatrBU mit der Motoruelle 31 gekoppelt luerdan kann. 
Um diB StBllujellBn in der geuiDnschten Uinkelstellung fest- 
zuhaltan, ist auBardEm zwischen jedEm Zahnrad 33 dar An- 

25 triBbseinhaiten 9 bis 11 und einfim mit der Hubsaule 2 ver- 
bundenen Bauteil 36 eine Feststellbremse 37 angeordnet. 
Jedes Bauteil 36 ist in einer Lagerplatte 38 angeordnet, 
die mit einem Fortsatz 2b der Hubsaule 2 verbunden ist. 
In der Lagerplatte 38 ist einerseits diB MotoruiElle 31 

30 uber Lager 39 und andererseits das -Zahnrad 32 der betref- 
fenden Antriebseinheit uber ein Lager 40 gelagert. 

Aufgrund des Kegelradgetriebes zuiischen den Stelluellen 15, 
16 und 17 und den zug'eharigEn Uellen 20, 23 und 28 miissen 
die Stelluiellen 15, 16 und 17 mitangetrieben uerden, uisnn 
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dis StBlLBlle 1. g.draht .ird. Ulird die Stellu-elle U nicht 
gedraht. jedoch die Btelluelle 15. so massen auch dia Sta - 
.ellen 16 und 17 gadraht uardan. Uerdan die Stell.ellen U 
und 15 nicht gadreht. Jadoch dia Btall.ellan 16. so muB auch 
5 die 5tall.ella 17 gadreht .erden. Uiurde diaser Antrieb dar 

Stalluallan nicht arflgan. also beiBpialsu.eise nur dia Stall- 
u,elle ^U gadreht uerdan. so ka.e as aufgrund der Winkalga- 
triaba zu ainer Relativdrehung der Uallen 2Q. 23 und 26 und 
demit zu ainan, unbaabsichtigten Antriab der Drahscheiba k 
10 und dar Greif erzangan 5. Aus yorstehanden, ergibt sich. 
daB die Stell..alla 17 immar angatriaban uardan muB. u.ann 
eina dar ahdaran Stallu.allan angatriaban u.ird. Aus diesen, 
Grunde ist das Zahnrad 33 der Antriebseinheit 12 fast mxt 
dem Mitnehmer 3U verbunden. 

15 Fig. 5 zaigt den Aufbau der Antriabsainhait ID fur dia Stall- 
.alle 15 in grSBeran. MaBstab. Die Antriebseinhaiten 9 und 1 
sind idantisch aufgabaut. Die Zahnkupplung 35 ist aina Schal 
be die drehbar und axial verschiebbar auf dar Motor.alla 31 
Biizt und aine Stirnvarzahnung 50 auf waist, u-alcha nit ainer 
20 Gaganvarzahnung 51 am Mitnehmer 34 in Eingriff gabraoht war- 
den kann. Dia Kupplungsschaiba 35 ist durch aine Langsvar- 
zahnung 52 drahrest mit dam Zahnrad 33 verbunden. Dia Kupp- 
lungsscheibe 35 u.ird durch schematisch dargastellta Federn 
5^* in der gezaigten ausgerticktan Btallung gahaltan und kann 
25 durch einen schematisch dargastellten Elektromagneten 53 m 
Fig. 5 nach ot^n verschoban uardan. so daB die V/erzahnungan 
50 und 51 in Eingriff kommen. Die Uerzahnungen 50, 51 uiei- 
sen beispielsueisa 20D Zahna auf. so daB das Zahnrad 33 um 
Ulinkalschritte von 1.6° gadreht uerden kann. Ist dia Zahn- . 
30 kupplung 35 ausgeruckt. so ist dia Feststellbramse 37 ein- 
geruckt. Oiase Faststellbramse ueist zuei Scheiben 55 und 
56 auf, von danen die Scheiba 55 fast mit dam Zahnrad 33 
verbunden ist und die' Scheiba 56 axial verschiebbar auf der 
Motoruiolla 31 angaordnet. jadoch durch aine L anqsverzahnunr, 
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57 drehfest mit dem Bauteil 36 verbunden ist. Zuiischen den 
beiden Scheiben 55 und 56 ist bjiederum eine Stirnverzahnung 

58 entsprEchend den Stirnv/erzahnungen 50 und 51 zuiischen der 
Kupplungsscheibe 35 und dem Mitnehmer 3^ vDrgesehen. Die 
Scheibe 56 wird durch achematisch dargestellte Federn 60 ge- 
gen die Scheibe 55 gedriickt, so daB die Stirnverzahnungen 

58, uie dargestellt miteinander in Eingriff sind und das 
Zahnrad 33 festgehalten uiird. Ausgeruckt wird die Feststell- 
brernsB durch einen schematisch dargestellten ElektrdmagnBten 

59, der gleichzeitig mit dem Elektromagneten 53 erregt uird, 
so'daB die Feststellbremse 37 gelost uiird, luenn die Zahnkupp- 
lung 35 eingerGckt uird. 

Der erfindungsgemaBe Greiferarm ist nach dem Baukastenprinzip 
aufgebaut. In den Fig. 1 bis 3 ist ein Greiferarm mit vier 
NC-Achsen dargestellt, d.h. es sind vier Antriebaeinheiten 9, 
10, 11 und 12 VDrgesehen, uelche die geuiUnschte Beuegung des 
Greiferkopfes 3, der Drehacheibe k und der Greif erzangen 5, 
6 ermbglichen. Fig. 6 zeigt einen Greiferarm mit drei NC- 
Achsen, und zuar sind hier die Greif erzangen 5' und 6' direkt 
an dem drehbaren Greiferkopf 3' angecrdnet, so daB nur die 
Antriebseinheiten 9', 11 und 12 benotigt uierden. Beim Aus- 
fuhrungsbeispiel gemSB Fig. 7 handelt es sich urn einen Grei- 
ferarm mit nur zuiei NC-Achsen, da an dem drehbaren Greifer- 
kopf 3" nur eine Greif erzange 6" angeordnet ist, so daB nur 
zuiei Antriebseinheiten 9 und 12 erforderlich sind. 

Fig. 8 zeigt die Anordnung des Greiferarmes gemaB Fig. 1 in 
einem Kreuzportal. Dabei ist der Greiferarm 1 hohenverstell- 
bar und langsverschieblich auf einer Traverse 61 angeordnet, 
die in einem auf Stutzen 62 sitzenden Rahmen 63 verschiebbar 
ist. 

In den dargestellten Beispielen ist der Elektromotor 13 NC- 
. gesteuert, d.h. die Drehung der Motoruelle 31 uird gesteuert 
urn die bsnotigten Winkelgrade verdreht und' die betreff ende 
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StelluiellB 1i» bis 17 uiird entsprechend gedreht, um die ge- 
.unschte B.u.Bgung des Graif .rknpf .s . der Drehscheibe und 
der Greiferzangen zu.bEU.irk en. Es ist aber auch mbglich, 
den Elektramof r 13 kontinuierlich anzutrEiben und dxe er- 
forderliche Uinkelverstellung der Stelluiellen durch numeri- 
gche Steuerung der Zahnkupplungen 35 zu beuirken. 

SHlbstverstandlich sind viele Abu-andlungan des dargestell- 
ten Auefuhrungsbeispiels moglich, ohne den Rehmen der Erfxn- 
dung zu varlBSsen. BeiBpielsu,eisa kann der Antriebsmnfr 
13 uiiB in Fig. 2 strichpunktiert angedeutet. auch oben auf 
dem Hubsaulenfo rtsatz 2b angeordnet u.erden. Die dargestell- 
ten Ulinkelg.triebe sind auch nur bei der gezeigten Anordnung 
des Greiferkopfes mit sich in, rechten Winkel von der Grexfer- 
arm-LengsBchse 7 erstreckendem. die Drehscheibe k mit den 
Greiferzangen 5, 6 tragenden Greif erkopf -Fortsatz 3b erfor- 
derlich. 
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